ハイブリッド制御の安定化に関する研究 by 樋口 健太郎
                                 修 士 論 文 の 和 文 要 旨 
 
大学院  電気通信学研究科  博士前期課程    システム工学 専攻 
氏     名 樋口 健太郎 学籍番号      0535026 
論 文 題 目 ハイブリッド制御の安定化に関する研究 
 
 要  旨 
 
入力、状態、出力に連続変数と離散変数(シンボリックな変数)が混在するシス
テムをハイブリッドシステムという。ハイブリッドシステムの研究は1960年代ま
で遡ることができるので、研究対象としては新しいシステムのクラスというわけ
ではない。1980年代までにもハイブリッドシステムに関連した研究はあるが、特
に注目されるようになったのは、1990年代になってからである。 
サンプリング制御は、近年、広範囲で利用されている。サンプリング制御の利
点には、安定性の達成や過渡応答の改善がある。サンプリング制御の大半は、文
字通り、線形フィードバック関数または滑らかな非線形フィードバック関数と、
スーパーバイザーで構成されていて、各離散時間または離散事象の生じる瞬間に
スーパーバイザーがシステムの制御のクラスから、フィードバック関数を選択す
る。しかしながら、一般的にこれをどうすれば良いかの指針は少ししか無い。大
抵の議論は問題に依存している。 
単純なサンプリング制御は、複雑なダイナミクスを持つシステムの制御に対し
てあまり有効ではない。より良い性能を得るために、サンプリング制御に付加的
な制御部分を付加することもある。それらを組み合わせた制御は、しばしばハイ
ブリッド制御と呼ばれる。本研究ではハイブリッド制御として、このサンプリン
グ制御を応用したものを用いる。 
また、近年、一般化座標の数より少ないアクチュエータしかない劣駆動機械シ
ステムの研究が行なわれている。これは、複雑な非線形動特性と劣駆動の性質か
ら、完全な線形化が不可能で、難しい課題であるが、宇宙ロボットなどへの応用
が期待され、重要な研究課題となっている。劣駆動機械システムにすることによ
って、アクチュエータの数を減らすことができるので、重量を減少させることが
できる。また、アクチュエータの数を減らすことで故障に対応する機会が減少す
る。 
本研究では、劣駆動機械システムに対して、ハイブリッド制御を適用し、シス
テムの目標とする平衡点近傍で安定化させることを目的とする。また、従来の方
法との比較のシミュレーションを行い、ハイブリッド制御がモデル誤差に対して
強く、入力外乱に対しても強いことを検証する。シミュレーションでは、一般的
な制御法である線形フィードバック制御を比較として用いる。また、ハイブリッ
ド制御器を構成する際に必要となる複雑な計算を簡単にするための計算方法を提
案する。 
 
